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Beschreibung 

Antriebsvorrichtung und ein Verfahren zur Steuerung eines Aggregates einer 
Druckmaschine 

Die Erfindung betrifft eine Antriebsvorrichtung und ein Verfahren zur Steuerung eines 
Aggregates einer Druckmaschine gemaft dem Oberbegriff des Anspruchs 1 bzw. 23. 

Durch die DE 37 30 625 A1 ist eine Antriebsvorrichtung bekannt, wobei jeder Druckeinheit 
bzw. dem Falzapparat einer Druckmaschine eine Primarstation zugeordnet ist, welche 
Bediensollwerte von einer ubergeordneten Steuerung empfangt und an die 
Sekundarstationen betreffender Baugruppen weiterleitet. 

Die DE 42 14 394 C2 offenbart eine Antriebsvorrichtung fOr eine langswellenlose 
Druckmaschine, wobei der Falzapparat datentechnisch Ober einen Bus mit 
Druckstellengruppen verbunden ist. Der Falzapparat liefert seine Positionsreferenz an die 
Druckstellengruppen. Eine fur die Antriebe einer einzelnen Druckstellengruppe 
gemeinsame Antriebssteuerung nimmt die Feinjustierung dieser Antriebe untereinander 
sowie in Relation zum Falzapparat vor. 

In der US 4 495 582 ist ein Antrieb einer Druckmaschinenlinie durch einen gemeinsamen 
Antriebsmotor beschrieben, wobei ein inkrementaler Geber im Bereich einer Lochstanze 
angeordnet ist. Signale aus diesem Geber werden z. B. als Referenzfur das 
Umfahgsregister herarigezbgen. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Antriebsvorrichtung und ein Verfahren zur 
Steuerung eines Aggregates einer Druckmaschine zu schaffen. 

Die Aufgabe wird erfindungsgemali durch die Merkmale des Anspruchs 1 bzw. 23 gelost. 
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Bei Druckmaschinen werden zur Ansteuerung verschiedener Aggregate, z. B. Stacker, 
Trockner, Registerregler etc., Drehzahlistwerte oder Lagewerte der Druckmaschine in 
verschiedenster Form, z. B. analog, inkremental mit verschiedener Auflosung, mit oder 
ohne Nuliimpuls, benotigt. Diese Form hangt u. U. auch noch vom Lieferanten ab. Urn die 
entsprechenden Signale bereitstellen zu konnen, wurden eine Anzahl verschiedener 
Geber an ein oder mehrere der Aggregate physikalisch angeordnet, welche die 
Informationen fur nicht an einer mechanischen und/oder virtuellen Langs- und/oder 
Stehwelle gekoppelten Aggregate in der gewiinschten Form bereitstellte. 

Vorteilhaft ist die erfindungsgemaiie Schaltung und deren Anbindung an eine virtuelle 
Leitachse insbesondere in Bezug auf die Parametrierbarkeit und die Moglichkeit mehrere, 
unterschiedlich parametrierte Signale auszugeben. 

Da die Signale nicht von physikalisch an Aggregaten angeordneten Gebern erhalten . 
werden, zeichnet sich die Losung durch eine hohe Flexibilitat, Platzersparnis und eine 
verringerte Empfindlichkeit gegenQber Storungen aus, welche sich beispielsweise durch 
unrund laufende Aggregate oder Geber ergeben wQrden. 

Die mit der Erfindung erzielbaren Vorteile bestehen insbesondere darin, Antriebe von 
Aggregaten, deren Regler als EingangsgroBen Lagevorgaben erfordem, sowie Antriebe 
von Aggregaten, welche nicht direkt mit der Leitachse gekoppelt sind, ohne grollen 
Aufwand flexibel an die Leitachse anzubinden. 



Mit der Positionsreferenz aus der elektronischen Leitachse fOr die Druckeinheiten und ggf . 
fur den Falzapparat sowie einer Vorgabe des Taktes fQr weitere Aggregate sind 
auftretende Fehler gegenQber mechanischen Meli- und/oder Antriebssystemen 
verkleinert. 
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Durch die Entkopplung und den Bezug auf eine gemeinsame Leitachse sind sowohl fQr 
die Antriebe der Druckeinheiten und fur den Falzapparat Offsetwerte gegenQber der 
Leitachse einstellbar und in einer vorteilhaften Ausfuhrung fur eine bestimmte Produktion 
(Bahnf uhrung) vorgebbar. Die Signale fQr weitere Aggregate sind frei parametrierbar. 

Vorteilhaft ist es in einer AusfQhrung, die zeitliche Veranderung der Leitachsposition direkt 
in der die Leitachsposition fOhrenden Signalleitung an einem geeigneten Ort, z. B. nahe 
dem Aggregat, abzugreifen und mittels der Schaltung entsprechend zu wandeln. In 
anderer Ausfuhrung erfolgt bereits in einer die Leitachsposition vorgebenden 
Antriebssteuerung oder einer mit dieser verbundenen Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheit die Wandlung der zeitlichen Veranderung in eine Impulsfolge, 
z. B. anhand einer Karte. 

Von Vorteil ist eine Ausfuhrung, wobei jedem rotatorischen Antrieb der Druckeinheiten 
(zumindest den Antrieben der unabhSngig von anderen Formzylindem angetriebenen 
Formzylinder) und des Falzapparates ein Offsetwert gegenQber der Leitachse einstell- 
bzw. vorgebbar ist. Diese Offsetwerte sind vorzugsweise im jeweitigen Antriebsregler des 
Antriebes eingestellt bzw. dort als Offset gespeichert. Die Vorgabe eines bestimmten 
Offsetwertes kann z. B. in einem Leitstand eingegeben bzw. verandert werden und/oder 
fQr eine bestimmte Produktion dort gespeichert und entsprechend abgerufen und 
anschlieBend den Antriebsreglem bzw. untergeordneten Antriebssteuerungen Qbermittelt 
werden. 

AusfuhTungsbeispiele der Erfindung sind in den Zeichhungen dargestellt und werden im 
Folgenden naher beschrieben. 

Es zeigen: 

Fig. 1 ein erstes Ausfuhrungsbeispiel fur die Antriebsvorrichtung; 
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Fig. 2 ein zweites Ausfuhrungsbeispiel fOr die Antriebsvorrichtung; 

Fig. 3 ein drittes AusfOhrungsbeispiel fur die Antriebsvorrichtung; 

Fig. 4 ein viertes Ausfuhrungsbeispiel fur die Antriebsvorrichtung; 

Fig. 5 eine schematische Darstellung der Leitachse zur relativen Lage von Antrieben 
und der Schaltung wahrend des Betriebs; 

Fig. 6 eine beispielhafte Darstellung eines Satzes von Impulsfolgen. 

Eine Bearbeitungsmaschine fQr bahnformige Materialien, z. B. eine Druckmaschine, 
insbesondere eine Rollenrotationsdruckmaschine, weist mehrere, mechanisch 
voneinander unabhangig jeweils durch einen Antriebsmotor M angetriebene Einheiten 01; 
02; 03; 04; 06; 07 auf. Diese unabhangig voneinander angetriebene Einheiten 01; 02; 03; 
04; 06, 07 konnen z. B. direkt oder indirekt mit einer die Druckmaschine durchlaufenden 
Bahn, z. B. Bedruckstoffbahn, zusammen wirken und mOssen daher in ihrer relativen 
Lage zur Bahn bzw. zueinander ausgerichtet sein. Derartige Einheiten 01; 02; 03; 04; 06; 
07 konnen DrucktQrme 01 , einzelne Druckeinheiten 02, einzelne Druckwerke 03 oder 
einzelne Zylinder 04, insbesondere einzelne Formzylinder 04, von Druckwerken 03 sein. 
Ebenso kann eine derartige Einheit z. B. eine die Bahn nach dem Bedrucken 
weiterverarbeitende Einheit 06, insbesondere ein Falzapparat 06, oder aber z. B. 
Perfbrfereinrichtungen, Stanzen, Sammeleinrichtungen, Schneideinrichtahgen etc., 
darstellen. Des weiteren kann eine derartig unabhangig angetriebene Einheit auch ein 
oder mehrere Leitelemente 07, wie z. B. Zugwalzen, Skipslitter, Registerwalzen etc., sein. 

Fig. 1 zeigt drei derartig mechanisch voneinander unabhangig durch Antriebsmotoren M 
angetriebene Einheiten 01 ; 02, 03; 04; 06; 07. Die beiden links dargestellten Einheiten 
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konnen beispielsweise DrucktQrme 01, Druckeinheiten 02, Druckwerke 03 oder Zylinder 
04 sein. Die mittlere oder eine weitere, nicht dargestellte Einheit kann aber auch ein 
Leitelement 07 sein. Die rechte Einheit stellt z. B. eine weiterverarbeitende Einheit 06, 
insbesondere den Falzapparat 06 dar. 

Die Antriebsmotoren M weisen jeweils einen Antrieb 08 mit Antriebsregelung auf , welche 
jeweils Qber mindestens eine Signalleitung 09 miteinander und mit einer Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheit 11, z. B. einem Rechner 11, verbunden sind. Die Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheit 11 kann zusatzlich eine Bedieneinheit 10 aufweisen oder mit 
einer Bedieneinheit 10, z. B. einem Leitstand 10, in Verbindung stehen. Die Antriebe 08 
(bzw. Regler 08) konnen prinzipiell in Serie (nicht dargestellt) direkt in Ring- oder 
Busstruktur oder aber wie dargestellt in einer Baumstruktur durch Signalleitungen 12 mit 
der Signalleitung 09 verbunden sein. 

Die mindestens eine Signalleitung 09 fOhrt Signale einer Leitachsposition O, welche durch 
eine Recheneinheit 13, z. B. eine Qbergeordnete Antriebssteuerung 13, vorgegeben wird. 
Die Signalleitung 09 stellt zusammen mit der Recheneinheit 13 die sog. virtuelle Leitachse 
a (eleklronische Welle) fur die mit ihr verbundenen Einheiten ) 01 ; 02; 03; 04; 06; 07 dar, 
an welcher sich die Einheiten 01, 02; 03; 04; 06; 07 in ihrer Lage bzw. Position 
orientieren. Diese Leitachsposition <D wird an die Antriebe 08 als Vorgabe 
(FQhrungsgrofce) weitergegeben. 

Die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 liefert Vorgaben zur gewQnschten 
Produktionsgeschwindigkeit an die Qbergeordnete Antriebssteuerung 13, und steht somit 
Qber die Qbergeordnete Antriebssteuerung 13, die Signalleitung 09 (Quer-Kommunikation) 
und die Signalleitungen 12 in Verbindung zu den Antrieben 08. 

Jedem der Regler 08 ist ein spezifischer Offset AOj, z. B. Winkelversatz AOj, vorgebbar, 
welcher eine permanente aber veranderbare Verschiebung gegenuber der 
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Leitachsposition <P festlegt. Dieser Offset A<J>i ist z. B. direkt am Regler 08 und/oder Qber 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 eingebbar und/oder fOr spezifische 
Betriebssituationen, insbesondere spezifische Bahnfuhrungen in einem Speicher in der 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 abgelegt und abrufbar. Ist die Signalleitung 09 
entsprechend, beispielsweise als breitbandiger Bus oder breitbandiges Netzwerk, 
ausgefOhrt, so kann die Information Qber den jeweils vorgegebenen und festgelegten 
Offset AO| sowie die „rotierende a Leitachsposition O ggf. Qber die gemeinsame 
Signalleitung 09 erfolgen. Die Signalleitung 09 kann auch zusatzlich jeweils mit einem 
Steuersystem 24 verbunden sein, welches beispielsweise die von den Antriebsmotoren M 
verschiedenen Stellglieder und Antriebe der Druckeinheiten 02 bzw. Druckwerke 03 bzw. 
Falzapparate 06, z. B. FarbzufQhrung, Stellbewegungen von Walzen und/oder Zylindem, 
Feuchtwerk, Positionen etc. steuert und/oder regelt (Verbindung strichliert dargestellt). 

Der jeweilige Offset A<J>i wird z. B. vor Produktionsbeginn vom Leitstand 10 oder von der 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 an die Antriebe 08 Oberfuhrt und dort 
gespeichert In vorteilhafter Ausf Qhrung ist der Offset A0>j wahrend des Betriebes bzw. der 
Produktion am Antrieb 08 selbst, insbesondere aber Qber die Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheit 1 1 veranderbar. 

Die Offsetwerte A<[>| fQr die verschiedenen Antriebe 08 konnen in einer Variante auch in 
der Qbergeordneten Antriebssteuerung 13 gespeichert werden. In diesem Fall erhalt jeder 
Antrieb 08 Qber die Signalleitungen 09; 12 (bzw. in Serie: nur 09) als Vorgabe die Summe 
aus der rotierenden Leitachsposition 3> und dem spezifischen, gespeicherten Offsetwert 
A0>i des jeweiligen Antriebes 08. 

So folgen alle Antriebe 08, beispielsweise die Antriebe 08 der beiden ersten z. B. als 
Druckturme 01 ausgefOhrten Einheiten sowie der Antrieb 08 der als Falzapparat 06 
ausgefuhrten Einheit jeweils der rotierenden Leitachsposition O aus der Qbergeordneten 
Antriebssteuerung 13 mit jeweils einem festgelegten Offsetwerte AO| relativ zur absoluten 
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Lage der Leitachsposition O. Die die Leitachsposition <I> vorgebende Antriebssteuerung 13 
fungiert somit als im wesentlichen von den Einheiten unabhangiger Master fQr alle mit 
dieser Leitachse a gekoppeiten Antriebe 08. 

Mit der virtuelle Leitachse a (elektronische Welle) steht nun eine Schaltung 15 in 
Verbindung, von welcher ein oder mehrere taktformige Ausgangssignale l(t), z. B. in Form 
von Impulsfolgen l(t), an Antriebe weiterer Aggregate 19 gegeben werden konnen. Die 
Schaltung 15, z. B. als Emulator ausgebildet, wandeltdie rotierende Leitachsposition 0>, 
d. h. das sich zeitlich verandernde Datum fQr die Winkellage, in eine Impulsfolge. Die 
Schaltung 15 kann wie in Fig. 1 dargestellt, an ihrem Eingang von der Antriebssteuerung 
1 3 oder der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 aktuelle Werte Qber die 
Leitachsposition O erhalten und diese in digitale und/oder analoge Impulsfolgen l(t) 
wandeln und in einem Ausgang ausgeben. Derartige Impulsfolgen l(t) sind in Fig. 6 
schematisch dargestellt. Eine Impulsfolge l(t) kann auch wie in Fig. 6 dargelegt einen Satz 
von konrelierten Impulsfolgen l(t) aufweisen, welche in ihrer Gesamtheit die Richtung einer 
Bewegung erkennen lassen, die Sicherheit erhahen und ggf. einen Nullpunkt defmieren. 
So weist das Ausgangssignal l(t) beispielsweise eine Impulsfolge l A (t) sowie deren 
Invertierung, und eine zeitlich versetzte Impulsfolge l B (t) sowie deren Invertierung auf. 
Zusatzlich erhalt das Ausgangssignal noch ein Signal l c (t) zur Kennzeichnung eines 
Nullpunktes. 

Verschiedene Aggregate 19 und/oder verschiedener Hersteller machen nun Impulsfolgen 
l(t) mit unterschiedlicher Anzahl von Impulsen pro Umdrehung n/27t bzw. Perioden mit 
unterschiedlichen Periodenlangen x und/oder verschiedenen Amplituden I und/oder 
verschiedener Zusammensetzung eines Satzes von Impulsfolgen l n (t) und/oder das 
Vorhandensein eines Nullpunktes „0" erforderlich. Die Schaltung 15 weist nun 
Einstellmoglichkeit fQr einen oder mehrere der genannten Parameter n/27c, x, I, l n (t), „0" 
auf. Dies kann Qber eine Schnittstelle mittels eines PC, mittels einer sog. Jumperbox oder 
aber Qber die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 erfolgen. In vorteilhafter 
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Weiterbildung weist die Schaltung 15 mehrere Teilschaltungen mit jeweils 
parametrierbaren Parametem n/2rc, x, I, l n (t), „0" und mehreren Ausgangen auf. Auf diese 
Weise sind Impulsfolgen l(t) eines oder mehrererfiktiver Geber maftgeschneidert fur die 
Antriebe von Aggregaten 19 erzeugbar. 

Im Unterschied zu Fig. 1 erfolgt in Fig. 2 bereits in der Antriebssteuerung 13, bzw. einer 
dort implementierten Schaltung 20, beispielsweise einer Karte, die Wandlung der 
Leitachsposition <D in eine erste Impulsfolge l 0 (t) mit fest definierter Anzahl von Impulsen 
oder Spannung pro Umdrehung n/2n und Form, welche dem Eingang der Schaltung 15 
zugefOhrt wird. In der Schaltung 15 wird nun anhand der vorliegenden Parameter bzw. 
Parametersatze n/2n, t, I, l n (t), „0" das Ausgangssignal l(t) bzw. die Ausgangssignale l(t) 
erzeugt und dem Aggregat 19 bzw. den jeweiligen Aggregaten 19 zugefOhrt. Wie in Fig. 2 
angedeutet, konnen diese jeweils individuell parametriert sein. 

Fur die Obermittlung des jeweiligen Offset A<Dj (und ggf. sonstiger relevanter Daten) ist im 
Unterschied zu Fig. 1 in Fig. 2 eine von der Signalleitung 09 verschiedene Signalleitung 
14 vorgesehen. Des weiteren ist fOr die Verbindung zwischen der Signalleitung 09 und der 
Signalleitung 12 jeweils ein Kommunikationsknoten 17, z. B. eine untergeordnete 
Antriebssteuerung 17, vorgesehen. 

Die Recheneinheit 13 fur die Vorgabe der Leitachsposition O ist z. B. uber die 
Signalleitung 14 mit der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 verbunden, von 
welcher sie beispielsweise wieder Vorgaben im Hinblick auf Produktionsgeschwindigkeit 
bzw. aktuelle Solldrehzahl erhalt. Die jeweils aktuelle Leitachsposition <D wird nun durch 
die ubergeordnete Antriebssteuerung 13 vorgegeben und in die Signalleitung 09 
eingespeist. Von dort wird die Information Qber die umlaufende Leitachsposition <E> jeweils 
Qber die Kommunikationsknoten 17, an die Signalleitung 12 gegeben und dort direkt den 
fOr die aktuelle Produktion relevanten Antrieben 08 zugefOhrt. Ein Kommunikationsknoten 
17 kann, wie in Fig. 2 dargestellt, Ober die Signalleitung 12, z. B. ein Netzwerk 12 in Ring- 
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oder Bustopologie, mit mehreren, jeweils durch einen Antriebsmotor M angetriebene 
untergeordnete Einheiten, wie z. B. Druckeinheiten 02, Dnjckwerken 03 oder Zylindem 
04, verbunden sein. Die in der Weise uber einen Kommunikationsknoten 17 zusammen 
gefafcten untergeordneten Einheiten werden im folgenden als Gruppe 18 von mechanisch 
unabhangig voneinander angetriebenen Einheiten bzw. Aggregaten bezeichnet. Die 
Kommunikationsknoten 17 geben in diesem Fall z. B. die Leitachsposition <D aus der 
Signalleitung 09 an die Antriebe 08 aller (im Rahmen der Produktion beteiligten) 
nachgeordneter Einheiten, z. B. Druckeinheiten 02 oder Druckwerke 03, dieser Gruppe 18 
weiter. 

Die mittlere Einheit stellt im Beispiel der Fig. 2 eine derartige Gruppe 18 von mehreren 
Untereinheiten, z. B. zwei Druckeinheiten 02, zwei Druckwerken 03 oder zwei 
Leitelementen 07 etc. dar, deren Antriebe 08 beide Ober den Kommunikationsknoten 17 
die Leitachsposition <D erhalten. 

In einer ersten Ausfuhrung erfolgt die Gbergabe der produktionsspezifischen Offsetwerte 
A<X>| von der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 her bzw. vom Leitstand 10 her an 
die einzelnen Antriebe 08 der Einheiten, wo sie gespeichert und mit der 
Leitachsposition O zusammen weiterverarbeitet werden. Die Clbermittlung erfolgt hier z. B. 
in Baumstruktur von der Signalleitung 14 Qber eine gemeinsame Signalleitung 16 je 
Aggregat (oder sternformig Qber mehrere getrennte Signalleitungen 16 je Aggregat) zu 
den Antrieben 08 hin (durchgezogene Linien). 

In einer zweiten AusfOhrung (strichliert) erfolgt die Obermittlung des Offset A<t>i von der 
Signalleitung 14 uber logische Verbindungen 16 1 direkt oder indirekt zu den jeweiligen 
Kommunikationsknoten 17. Die physikalische AusfOhrung der logischen Verbindungen 16* 
kann direkt oder indirekt uber weitere Verbindungen wie Buskoppler, Bridges etc., oder 
z. B. Uberein in Fig. 1 oder 3 dargestelltes Steuersystem 24, erfolgen. Die 
Signalleitung(en) 16 konnen hierbei entfallen. In einer ersten Variante dieser AusfQhrung 
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wird der spezifische Offset AO* vom Kommunikationsknoten 17 lediglich Ober die 
Signalleitung 12 dem entsprechenden Antrieb 08 zugefuhrt und dort gespeichert 

In einer zweiten, vorteilhaften Variante ist der Kommunikationsknoten 17 als 
untergeordnete Antriebssteuerung 17 mit einem Speicher und einer eigenen Intelligenz in 
der Weise ausgefuhrt, dass dort die fur die zugeordneten Antriebe 08 und die spezifische 
Produktion vorgegebenen Offsetwerte AOi gespeichert werden, und dass den an der 
Produktion beteiligten Antrieben 08 jeweils an diese adressierte spezifische 
Leitachspositionen <3>\ (Of = <D + A<D| ), z. B. als Soll-Winkellage d>\ durch die 
untergeordnete Antriebssteuerung 17 zugefOhrt werden. Der angegebene 
Zusammenhang soil hier und im folgenden lediglich das Prinzip verdeutlichen. 
Selbstverstandlich sind beim Folgen der spezifischen Leitachsposition <XV die Umfange 
der anzutreibenden Aggregate etc. zu berticksichtigen, so dass ein realer Zusammenhang 
z. B. weitere aggregatspezifische Faktoren aufweist. 

Die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 steht somit einerseits Ober die 
ubergeordnete Antriebssteuerung 13, die Signalleitung 09 (Quer-Kommunikation), den 
jeweiligen Kommunikationsknoten 17 sowie die Signalleitungen 12, z. B. Busse 12, in 
Verbindung zu den Antrieben 08. Auch Informationen Ober die Konfiguration (Zukupplung 
von Druckeinheiten 02 und/oder Druckwerken 03) Oder die gemeinsame 
Produktionsgeschwindigkeit konnen auf diesem Weg ausgetauscht werden. 

Die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 Obergeordnete Antriebssteuerung 13 steht 
zur Obermittlung der Information zum spezifischen Offset AOi wie oben beschrieben 
entweder Ober die Signalleitung 14 und die Signalleitungen 16 oder aber Ober die 
Signalleitung 14, die logische Verbindung 16', die Kommunikationsknoten 17 und die 
Signalleitungen 12 mit den entsprechenden Antrieben 08 in Verbindung. 

Im Ausfuhrungsbeispiel gemaft Fig. 2 sind die Antriebsmotoren M der Gruppe 18 
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untereinander und mit der untergeordneten Steuerung 17 verbunden. Die 
untergeordneten Steuenjngen 17 der Gruppen 18 oder Einheiten sind uber mindestens 
eine Signalleitung 09 miteinander und mit der Obergeordneten Antriebssteuerung 13 
verbunden. Zusatzlich ist hier die Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 zur 
Obermittlung der spezifischen Offsetwerte A0>| uber mindestens eine Signalleitung 14 mit 
den Antrieben 08 bzw. den Kommunikationsknoten 17 verbunden. 

Die Signalleitung 09 ist in vorteilhafter Ausfuhrung als echtzeitfahige Verbindung 09 mit 
festem Zeitrahmen fur echtzeitrelevante Daten und deterministischem Zeitverhalten, z. B. 
als Arcnet, ausgebildet Die Verbindung 09 kann zusatzlich einen Kanal aufweisen, in 
welchem beispielsweise nicht echtzeitrelevante Daten, wie z. B. die Obermittlung der 
spezifischen Offsetwerte A<D| gemali der AusfQhrung nach Fig. 1 und/oder Informationen 
Qber die Konfiguration, Produktionsgeschwindigkeit etc. gemafi der Ausfuhrung nach 
Fig. 1 ubertragen werden. 

Auch die Signalleitung 12 ist in vorteilhafter Ausfuhrung als echtzeitfahige Verbindung 12 
mit festem Zeitrahmen fOr echtzeitrelevante Daten und deterministischem Zeitverhalten, 
z. B. als Arcnet, ausgefOhrt. Die Verbindung 12 kann zusatzlich einen Kanal aufweisen, in 
welchem beispielsweise nicht echtzeitrelevante Daten, wie z. B. die Obermittlung des 
Offset AOi und/oder Informationen uber die Konfiguration, Produktionsgeschwindigkeit 
etc. ubertragen werden. 

Die Signalleitung 14 und 16 ist vorzugsweise als Netzwerk 14, 16 oder als Teil eines 
Netzwerkes 14, 16 ausgebildet. Dieses Netzwerk 14, 16 kann in vorteilhafter Ausfuhrung 
wieder als Netzwerk 14, 16 nach einem deterministischem Zugriffsverfahren, z. B. als 
Arcnet, arbeiten. Das Netzwerk 14, 16 kann jedoch auch als schnelles Netzwerk 14, 16 
mit stochastischem Zugriffsverhalten, z. B. als Ethernet, ausgefOhrt sein. Die 
Datenubertragung sollte jedoch zumindest im Halb-Duplex-Betrieb moglich sein. 
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Fig. 3 zeigt ein AusfQhrungsbeispiel, wobei die virtuelle Leitachse durch eine der vormals 
O untergeordneten" Antriebssteuerungen 17 als sog. Master vorgegeben wird. Dies ist 
beispielsweise die Antriebssteuerungen 17 des Falzapparates 06. Wieder kann, wie in 
Fig. 1 dargestellt, dem Eingang der Schaltung 15 die Leitachsposition O zugefQhrt 
werden, welche diese in beschriebener Weise wandelt. In einer strichliert dargestellten 
Variante wird dem Eingang der Schaltung 15 bereits eine gewandelte definierte 
Impulsfolge l 0 (t) zugefuhrt, welche in der Antriebssteuerung entsprechend erzeugt wurde. 

Die Leitachsposition 0> oder die gewandelten Impulse konnen jedoch auch von anderen 
Stellen der virtuellen Leitachse a; b oder einer anderen Antriebssteuerung 17 der 
Schaltung 15 zugefuhrt werden. 

Fig. 4 zeigt ein Beispiel fur den Antrieb einer Druckmaschine mit mehreren, hier drei, 
Druckturmen 01 , welche jeweils mehrere Druckwerke 03, hier Doppeldruckwerke 03, 
aufweisen. Die Druckwerke 03 eines Druckturms 01 bilden zusammen mit ihren Antrieben 

08 und den Motoren M eine Gruppe 18, insbesondere eine Druckstellengruppe 18, welche 
Qber die unteigeordnete Antriebssteuerung 17 dieser Gruppe 18 mit der Signalleitung 09 
verbunden ist. Die Antriebssteuerung 13 kann jedoch auch Untergruppen 02 von 
Druckwerken 03, z. B. Drudseinheiten 02, oder andere Teilungen mit zugeordneten 
Antrieben 08 verwalten. Mit dieser Signalleitung 09 sind auch weitere, eine eigene 
untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweisende Einheiten, z. B. ein oder mehrere 
Leitelemente 07 und/oder ein oder mehrere Falzapparate 06 verbunden. Die Signalleitung 

09 ist hier vorteilhaft in Ringtopologie, insbesondere als Doppelring, ausgefOhrt und weist 
eine oder mehrere der oben zu Fig. 2 genannten Eigenschafteri auf. 

In Fig. 4 steht jeweils eine Schaltung 15 mit einer ubergeordneten Antriebssteuerung 13 in 
Verbindung, von welcher sie die Leitachsposition Oa; <X>b oder bereits die Impulsfolge l 0 (t) 
erhalt. Es ist auch moglich eine Schaltung 15 mit der gemeinsamen Signalleitung 09 zu 
verbinden, wobei die Schaltung 15 (bzw. deren einzelnen untergeordneten Schaltkreise 
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fQr verschiedene Ausgange) dann der einen oder der anderen Leitachse a; b zuordenbar 
ist Dies kann dann ebenfalls uber eine Parametrierung fur den einzelnen Ausgang bzw. 
die einzelnen Ausgange erfolgen. 

Die Signalleitung 09 ist mit mehreren, hier zwei, Qbergeordneten Antriebssteuerungen 13 
verbunden, welche jeweils voneinander verschiedene Signale einer jeweiligen 
Leitachsposition <J>a; Ob einer Leitachse a; b in die Signalleitung 09 einspeisen konnen. 
Dies ist beispielsweise von Vorteil, wenn die Druckmaschine bzw. deren DrucktQrme 01 
und/oder Druckeinheiten 02 und/oder Druckwerke 03 und die zugehorigen Falzapparate 
06 sowie Leitelemente 07 mehreren, getrennt oder gemeinsam betreibbaren Sektionen 
21; 22 zuordenbar sein sollen. Es konnen jedoch Produktionen und Bahnfuhrungen die in 
Fig. 4 durch eine strichlierte Linie angedeutete Sektionstrennung Oberschreiten und aus 
Druckeinheiten 03 der einen, in Druckeinheiten 03 der anderen und/oder den Falzapparat 
06 der anderen Sektion 21 ; 22 gefuhrt werden. Die einzelnen DrucktQrme 01 sind 
beispielsweise verschiedenen Falzapparaten 06 zuordenbar. Auch innerhalb eines 
Druckturmes 01 sind Untergruppen, z. B. Druckeinheiten 03, verschiedenen Bahnen mit 
unterschiedlichen Bahnfuhrungen zuordenbar, welche auf einen gemeinsamen oder gar 
auf verschiedene Falzapparate 06 gefOhrt werden konnen. Die Sektionen 21; 22 sind 
logisch somit nicht als starre Einheiten zu verstehen. 

Die Qbergeordneten Antriebssteuerungen 13 beziehen ihre Vorgaben bezuglich 
Ausgangspunkt und Produktionsgeschwindigkeiten der jeweiligen Sektion 21; 22 und/oder 
Bahnfuhrung von einer jeweils zugeordneten Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 , 
welche wiederum mit mindestens einem Leitstand 10 verbunden sind. In einer 
vorteilhaften AusfOhrung sind die beiden Rechen- und Datenverarbeitungseinheiten 1 1 
Qber die Signalleitung 14 miteinander und mit einer weiteren Signalleitung 23, z. B. 
Netzwerk23, verbunden, welche mehrere, hier zwei, Leitstande 10 miteinander verbindet 
Dieses Netzwerk 23 kann in vorteilhafter AusfQhrung als schnelles Netzwerk 23 nach 
einem stochastischen Zugriffsverfahren, z. B. als Ethernet, arbeiten. 
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Die fur die einzelnen Antriebe 08 relevanten Offsetwerte A<Di werden fur die betreffende 
Produktion von der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 bzw. den Rechen- und 
Datenverarbeitungseinheiten 1 1 uber die Signalleitung 14 den dem jeweiligen Antrieb 08 
zugeordneten untergeordneten Antriebssteueaingen 17 zugeieitet und in vorteilhafter 
Ausfuhaing wie zu Fig. 2 beschrieben dort gespeichert und mit der Leitachsposition <Da; 
<Db zu den Leitachspositionen OC verarbeitet. Sind Untergaippen, z. B. Druckeinheiten 03, 
einer Gruppe 18, z. B. eines Druckturms 01, zwei verschiedenen Bahnen zugeordnet, so 
verarbeitet die untergeordnete Antriebssteuerung 17 jeweils die fOr den betreffenden 
Antrieb 08 zugeordnete Leitachsposition Oa; <J>b der Leitachse a oder b, je nach 
Zugehorigkeit der betreffenden Druckstelle zu der einen oder anderen Bahn, mit dem fOr 
diese BahnfQhrung vorgegebenen Offsetwert AOv 

Die Obermittlung an die untergeordneten Antriebssteuerungen 17 erfolgt in diesem 
Beispiel jedoch nicht direkt, sondern Qber ein Steuersystem 24, welches der jeweiligen 
Gruppe 18 bzw. der eine eigene untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweisende 
Einheit, z. B. Falzapparat 06, zugeordnet ist Das Steuersystem 24 steuert und/oder regelt 
beispielsweise die von den Antriebsmotoren M verschiedenen Stellglieder und Antriebe 
der Druckeinheiten 02 bzw. Druckstellengruppen 18 bzw. Druckwerke 03 bzw. 
Falzapparate 06, z. B. FarbzufOhrung, Stellbewegungen von Walzen und/oder Zylindem, 
Feuchtwerk, Positionen etc. Das Steuersystem 24 weist eine oder mehrere (insbesondere 
speicherprogrammierbare) Steuereinheiten 26 auf. Diese Steuereinheit 26 ist Qber eine 
Signalleitung 27 mit der untergeordneten Antriebssteuerung 17 verbunden. Im Fall 
mehrerer Steuereinheiten 26 sind diese durch die Signalleitung 27 auch untereinander 
verbunden. 

Das Steuersystem 24 bzw. deren Steuereinheit(en) 26 ist/sind in vorteilhafter Ausfuhaing 
durch nicht dargestellte Koppler, z. B. Buskoppler, losbar mit der Signalleitung 14 
verbunden. Hierdurch ist die Gruppe 18 prinzipiell fQr sich abgeschlossen betreibbar, 
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wobei die Steuerung der Antriebe 08 uber den Strang der untergeordneten 
Antriebssteuerung 17 mlt Signalleitung 12 und die Steuerung der weiteren Funktionen der 
Gruppe 18 uber den Strang des Steuersystems 24 erfoigt. Sollwerte sowie Istwerte und 
Abweichungen sind uber den Koppler ein- bzw. ausgebbar. Die untergeordnete 
Antriebssteuerung 17 Qbernimmt in diesem Fall die Vorgabe einer Leitachsposition <D. Aus 
diesem Grund und aus Griinden der Redundanz ist es vorteilhaft, wenn alle 
untergeordneten Antriebssteuerungen 17 mit der Moglichkeit zur Erzeugung und Vorgabe 
einer Leitachsposition O ausgebildet sind. 

Die Offsetwerte A0>i werden in der Ausfuhrung nach Fig. 4 somit von der Signalleitung 14 
uber das jeweilige Steuersystem 24 der betreffenden untergeordneten Antriebssteuerung 
17 zugefuhrt. Wie im Ausfuhrungsbeispiel gemali Fig. 2 beschrieben, konnen die 
Offsetwerte A<t>i alternativ von dort an die Antriebe 08 gegeben und dort gespeichert und 
verarbeitet werden. 

Bei den AusfOhrungsbeispielen nach Fig. 2 und 4 kann die ubergeordnete 
Antriebssteuerung 13 entfallen, wenn z. B. eine Oder mehrere Gruppen 18 bzw. eine der 
eine eigene untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweisenden Einheiten (z. B. 
Falzapparat 06) eine untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweist. Die virtuelle 
Leitachse bzw. Leitachsposition O ist dann z. B. von einer der Antriebssteuerungen 17 
vorgebbar. In diesem Fall bezieht die Schaltung 15 wieder ihr Eingangssignal 
(Leitachsposition <D oder gewandelte Impulsfolge l 0 (t)) entweder von der Signalleitung 09 
oder von der betreffenden Antriebssteuerung 17. 

In den beschriebenen AusfUhrungen wird mindestens eine Leitachsposition O; Oa; <Db 
durch mindestens eine Antriebssteuerung 13; 17 oder eine Einheit vorgegeben, an 
welcher bzw. an welchen sich die Antriebe 08 der verschiedenen mechanisch 
voneinander unabhangig angetriebenen Einheiten in ihrer Lage orientieren. Jedem dieser 
Antriebe 08 ist ein spezifischer Offsetwerte AOi zuordenbar, welcher jeweils die relative 
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Soll-Lage zur Leitachsposition O; <I>a; <J>b der zugewiesenen Leitachse a; b ausdriickt. So 
werden beispielsweise fur eine bestimmte Produktion samtlichen mechanisch 
voneinander unabhangigen Antrieben 08 der Druckturme 01 (bzw. Druckeinheiten 02 
bzw. Druckwerke 03) sowie dem zugeordneten Antrieb 08 des Falzapparates 06 und ggf . 
Leiteinrichtungen 07 jeweils spezifische Offsetwerte AO| im Bezug auf die fUr die 
Produktion relevante Leitachse a; b zugeordnet. Bezieht die Leitachse a; b ihre 
Leitachsposition O; Oa; 0>b anfanglich Oder auch im weiteren Verlauf von einer der 
Einheiten, z. B. vom Falzapparat 06, so wird den Obrigen Einheiten ein spezifischer 
Offsetwerte AOj zugeordnet. 

Diese Offsetwerte AOj beruhen im wesentlichen auf rein geometrischen Verhaltnissen. 
Zum einen sind sie von der gewahlten Bahnfuhrung, d. h. vom Bahnweg zwischen den 
einzelnen Einheiten abhangig. Zum anderen konnen sie von einer zufalligen oder 
gewahlten Nullage des einzelnen Antriebs 08 abhangen. Letzteres entfallt fur den 
einzelnen Antrieb 08, wenn dessen definierte Nullage mit der Nullage der Leitachse a; b 
zusammen failt oder die Leitachse a; b ihre Lage von dieser Einheit bezieht. 

Die z. B. in mm ermittelte Wert fur den Offset AOj der einzelnen Antriebe 08 der 
Druckwerke 03 und des Falzapparates 06 werden am Leitstand 10 oder in der Rechen- 
und Datenverarbeitungseinheit 1 1 abgespeichert. Zusatzlich istes von Vorteil, wenn 
dieser Satz von Offsetwerten AOj (z. B. in mm) mit Bezug zu Daten fOr die spezifische 
Bahnfuhrung abgespeichert werden bzw. umgekehrt. 

Zur Automatisierung konnen die manuell ermittelten Offsetwerte AOj abhangig von der 
BahnfQhrung Qber den Leitstand 10 gespeichert und bei Wiederholung dieser Produktion 
abgerufen und erneut Qber den o. g. Weg an die Antriebe 08 weitergeleitet werden. 

Wird die Druckmaschine bzw. die betreffende Einheit nun gefahren, so folgen die mit der 
Leitachse a; b uber die Winkellagen gekoppelte Antriebe 08 mit ihrer Null-Position plus 
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addiertem Offset AOj der Leitachsposition <t>; 0>a; <3>b und haben somit immer die richtige 
Lage. Den nicht direkt gekoppelten Antrieben 1 9 wird die gewandette Impulsfolge l(t) aus 
der Schaltung 15 zugefuhrt. 

Fig. 5 stellt schematisch diesen Sachverhalt dar, wobei die dem Druckwerk 03 und dem 
Falzapparat 06 gemeinsame Leitachse a; b die Leitachsposition <D; <Da; <Db, das 
Druckwerk 03 bzw. der dieses antreibende Antrieb 08 die Lage <D+ AOdwj, also der 
Summe aus der Leitachsposition <D;Oa;<Db und dem fOr das j-te Druckwerk 03 
spezifischen Oifset AOdwj (bei dieser Bahnfuhrung), und der Falzapparat 06 bzw. dessen 
Antrieb 08 die Lage <D + AO F Ak. also der Summe aus der Leitachsposition <D; Oa; <E>b und 
dem fur den k-ten Falzapparat 06 spezifischen Offset AOfar (bei dieser BahnfQhrung). Die 
ZusammenhSnge stellen wie oben bereits erlautert das vereinfachte Prinzip ohne weitere 
aggregatspezifische Faktoren dar. Die Schaltung 15 erhalt wie oben dargelegt entweder 
die Leitachsposition O; Oa; Ob Oder eine bereits gewandelte Impulsfolge l 0 (t) und erzeugt 
an ihrem Ausgang bzw. ihren Ausgangen entsprechende Ausgangssignale l(t) fQr das 
Aggregat 19 bzw. die Aggregate 19 mit entsprechender Parametrierung. 

In vorteilhafter AusfQhrung ist eine Korrektur des jeweiligen Offset A0>j und/oder eine 
Parametrierung auch im Fortdruck bzw. bei laufender Maschine am Leitstand 10 oder/und 
der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 bzw. an der Schaltung 15 moglich. 
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Bezugszeichenliste 

01 Einheit, Druckturm 

02 Einheit, Druckeinheit, Untergruppe 

03 Einheit, Daickwerk, Doppeldruckwerk 

04 Einheit, Zylinder, Formzylinder 

05 - 

06 Einheit, weiterverarbeitende; Falzapparat 

07 Einheit, Leitelement 

08 Antrieb, Regler 

09 Signalleitung, Verbindung, Netzwerk 

10 Bedieneinheit, Leitstand 

11 Rechen- und Datenverarbeitungseinheit, Rechner 

12 Signalleitung, Netzwerk, Busse 

1 3 Recheneinheit, Qbergeordnete Antriebssteuerung 

14 Signalleitung, Netzwerk 

1 5 Schaltung, zweite 

16 Signalleitung, Verbindung, Netzwerk 

17 Kommunikationsknoten, untergeordnete Antriebssteuerung 

18 Gruppe, Druckstellengruppe 

19 Aggregat 

20 Schaltung, erste 

21 Sektion 

22 Sektion 

23 Signalleitung, Netzwerk 

24 Steuersystem 

25 - 

26 Steuereinheit 

27 Signalleitung 
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16' logisch Verbindung 

l(t) Impulsfolge, Ausgangssignal 

l 0 (t) Impulsfolge, Ausgangssignal 

l n (t) Impulsfolge 

l A (t) Impulsfolge 

l B (t) Impulsfolge 

lc(t) Signal 

O Leitachsposition 

<Da Leitachsposition 

Ob Leitachsposition 

AOj Offset, Offsetwert, Winkelversatz 

A0> D wj Offset, j-tes Druckwerk 

AOfak Offset, k-ter Falzapparat 

0>i speztfische Leitachsposition 

<IV Leitachsposition, Soll-Winkellage 

a Leitachse 
b Leitachse 

M Antriebsmotor 
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Anspruche 

1 . Antriebsvorrichtung einer Druckmaschine mit mindestens einer virtuellen Leitachse 
(a; b) zur Vorgabe einer Soll-Winkellage (Oj 1 ) eines Antriebes (08) wenigstens einer 
durch einen eigenen Antriebsmotor (M) angetriebenen Einheit (01; 02; 03; 04; 06; 
07), dadurch gekennzeichnet, dass mit der Leitachse (a; b) mindestens eine 
Schaltung (15; 20) in Verbindung steht, mittels welcher das sich zeitlich 
verandemde Datum fur die Winkellage einer Leitachsposition (<D) in eine Impulsfolge 
C(t); lo(t)) als Ausgangssignale (l(t); l 0 (t)) wandelbar ist. 

2. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass die 
Impulsfolge (l(t); l 0 (t)) einem Antrieb eines Aggregates (19) zugefuhrt wird, welches 
unabhangig vom Antrieb (08) der mit der Leitachse (a; b) gekoppelten Einheit (01 ; 
02; 03; 04; 06; 07) angetrieben ist. 

3. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass die Schaltung 
mehrere Teilschaltungen aufweist, mittels denen mehrere Impulsfolgen (l(t)) als 
Ausgangssignale (l(t)) an mehreren Ausgangen erzeugbar sind. 

4. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Schaltung (15; 20) bzw. die Teilschaltung bezuglich Parametem (n/2n, x, I, l n (t), „0") 
einstellbar ausgefuhrt ist, welche die Gestalt des Ausgangssignals (l(t)) betreffen. 

5. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Schaltung (15; 20) bzw. die Teilschaltung als Emulator-Schaltung ausgebildet ist. 



6. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Schaltung (15; 20) bzw. die Teilschaltung an ihrem Eingang von einer 
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Antriebssteuerung (13) oder einer Rechen- und Datenverarbeitungseinheit (1 1) der 
Druckmaschine die aktuelle Leitachsposition (<D) erhalt 

7. Antriebsvomchtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass die Schaltung 
(15; 20) als Client an ein die Leitachsposition (<D) fQhrendes Netzwerk (09) 
angebunden ist und an ihrem Eingang deren Winkellage erhalt. 

8. Antriebsvomchtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass eine die 
Leitachsposition (<D) vorgebende Antriebssteuerung (13) vorgesehen ist, die 
mindestens eine Schaltung (15; 20) aufweist. 

9. Antriebsvomchtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass zur Wandlung 
eine erste und mindestens eine zweite Schaltung (20; 15) vorgesehen sind. 

10. Antriebsvomchtung nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass eine die 
Leitachsposition (<D) vorgebende Antriebssteuerung (13; 17) eine erste Schaltung 
(20) aufweist, mittels welcher eine Wandlung des sich zeitlich verandemde Datum 
der Leitachsposition (<P) in eine erste Impulsfolge (l 0 (t)) mit fest definierter Anzahl 
von Impulsen pro Umdrehung (n/2*;) der Leitachse (a; b) erfolgt. 

1 1 . Antriebsvomchtung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass ein Ausgang 
der ersten Schaltung (20) mit dem Eingang einer zweiten Schaltung (15) in 
Verbindung steht, mittels welcher die erste Impulsfolge (l 0 (t)) anhand von die Gestalt 
beeinflussenden Parametern (n/27t, x, I, l n (t), „0") in ein neues impulsformiges 
Ausgangssignal (l(t)) wandelbar ist. 



12. Antriebsvomchtung nach Anspruch 3 und 1 1 , dadurch gekennzeichnet, dass die 
zweite Schaltung (15) mehrere Teilschaltungen aufweist, mittels denen mehrere 
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voneinander verschiedene Impulsfolgen (l(t)) als Ausgangssignale (l(t)) an 
mehreren Ausgangen erzeugbar sind. 

1 3. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 1 oder 1 2, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Parameter (n/2«, x, I, l„(t), „0") der Schaltung (15) bzw. deren Teilschaltungen 
einstellbar sind. 

14. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 4 oder 13, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Ausgangssignal (l(t)) im Hinblick auf die Anzahl von Impulsen pro Umdrehung (n/27t) 
der Leitachse (a; b) parametrierbar ist. 

15. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 4 oder 1 3, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Ausgangssignal (l(t)) im Hinblick auf eine Hohe seiner Amplitude (I) parametrierbar 
ist. 

16. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 , 3, 1 1 oder 12, dadurch gekennzeichnet, dass 
die gewandelte Impulsfolge (l(t)) am Ausgang der Schaltung (15; 20) als digitales 
Ausgangssignal (l(t)) vorliegt. 

17. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 , 3, 1 1 oder 12, dadurch gekennzeichnet, dass 
die gewandelte Impulsfolge (l(t)) am Ausgang der Schaltung (15; 20) als analoges 
Ausgangssignal (l(t)) vorliegt. 

" 1 8. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 , 3, 1 1 oder 12,'dadurch gekennzeichnet, dass 
das Ausgangssignal (l(t)) an einem Ausgang einen Satz von korrelierten 
Impulsfolgen (l A (t); l B (t); l c (t)) aufweist. 
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19. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 4 oder 13, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Schaltung (15; 20) zur Einstellung der Parameter (r\/2n, t, I, l n (t), „0 U ) mit einer 
Recheneinheit (1 1 ) losbar verbunden ist 

20. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass die 
Leitachsposition (O) von einer Antriebssteuerung (13; 17) vorgegeben ist. 

21 . Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 0 oder 20, dadurch gekennzeichnet, dass die 
die Leitachsposition (<X>) vorgebende Antriebssteuerung (13; 17) als unabhangiger 
Master fur alle mit dieser Leitachse (a; b) gekoppelten Antriebe (08) ausgefuhrt ist. 

22. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1 0 oder 20, dadurch gekennzeichnet, dass die 
die Leitachsposition (<D) vorgebende Antriebssteuerung (17) als Antriebssteuerung 
(17) eines Faizapparates (06) ausgefuhrt ist. 

23. Verfahren zur Steuerung eines Aggregates einer Druckmaschine mit mindestens 
einer virtuellen Leitachse (a; b) zur Vorgabe einer Soll-Winkeliage (0Y) eines 
Antriebes (08) wenigstens einer durch einen eigenen Antriebsmotor (M) 
angetriebenen Einheit (01; 02; 03; 04; 06; 07), dadurch gekennzeichnet, dass 
mittels mindestens einer mit der Leitachse (a; b) in Verbindung stehenden 
Schaltung (15; 20) das sich zeitlich verandemde Datum fur die Winkellage einer 
Leitachsposition (<D) in eine Impulsfolge (l(t); l 0 (t)) umgewandelt und als 
Ausgangssignale (l(t); l 0 (t)) dem Aggregat (1 9) zugefQhrt wird. 
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Zusammenfassung 

Eine Antriebsvorrichtung einer Druckmaschine weist eine virtuellen Leitachse zur Vorgabe 
einer Soll-Winkellage eines Antriebes wenigstens einer durch einen eigenen 
Antriebsmotor angetriebenen Einheit auf. Mit der Leitachse steht mindestens eine 
Schaltung in Verbindung, mittels welcher das sich zeitlich verandernde Datum fur die 
Winkeilage der Leitachsposition in eine Impulsfolge als Ausgangssignale wandelbar ist. 
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